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る可能性を持つ評価パラメータとしてROS(Roll Over Shape) を取り入れた．本計測シ
ステムによる計測について評価実験を行い，本システムの計測精度を明らかにした．
歩行パラメータ検出センサではセンサ長に対する相対誤差2%という計測精度であっ
た．カメラによる計測では最大相対誤差0.7%と高い精度での計測が可能であった． 
最後に開発したシステムを用いて歩行計測実験を行い，運動学的，運動力学的歩行
分析要素とROSの算出ができていることを示した．また，腕組み歩行では腕振り歩行よ
り股関節トルクパワーが高いことから，腕によって行われる姿勢制御を股関節トルク
によって補っている可能性を示した． 
本論文の内容は以下のようになっている．第1章では序論を述べる．本研究の背景・
目的について説明し，歩行計測研究分野での本研究の位置を明らかにする． 第2章で
は計測システムの概要について述べる．開発するシステムの全体像と各ハードウェア
の構成，各センサから算出する歩行分析要素について説明する．第3章では動作分析手
法について述べる．計測データからどのように歩行分析要素を算出するかその詳細を
説明する． 第4章では計測誤差について述べる． 開発システムで計測する値について
評価実験を行い，計測精度について検証する．第5章では歩行計測実験について述べる．
開発したシステムを用いて歩行計測実験を行い，各種歩行分析要素を算出した．第6
章では結言を述べる．研究成果と今後の展望について説明する． 
 
